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La Inteligencia Artificial puede verse como un andamiaje cognitivo [1] de nuestra propia inteligencia y también
como un andamiaje para la cognicién de maquinas tales como los Robots enactivos [2].

En noviembre siete del 2012 celebramos con la publicacion del libro “Inteligencia en Computadoras y en Robots”
[3] cien afios de la presentacién en publico del Jugador de Ajedrez de don Leonardo Torres de Quevedo [4], una
maquina analégica que puede jugar contra un hombre que solo cuenta con la pieza del Rey. El Jugador cuenta con
su propio Rey y Torre y siempre termina ‘derrotando’ a su oponente.

Cognitivamente hablando, EIl Jugador ofrece a su programador la oportunidad de ver que una conducta calificada
por cualquier observador de Inteligente se reduce a:

1) Mover las piezas (Torre o Rey) observando las reglas de movimiento de las mismas (cinética de las piezas)
en el micro-mundo fijo del tablero y en presencia de un Rey oponente.

2) Reaccionando a todo cambio de posicion del Rey oponente (Robot reactivo analégico con cognicion situada:
(enactivo de Varela [5]?).

3) Percibiendo el nuevo estado del micro-mundo y
3a) Moviendo su Torre (modificando con ello el micro-mundo realizando una accion: accién T).

4) Repitiendo 3) hasta observar restriccion del rey oponente a movimientos en una columna o fila extremas
(conducta T).

5) De darse el caso 4), mover el Rey (accién R) hacia el enfrentamiento con Rey del oponente (conducta R).

6) De detectar el enfrentamiento proceder a una accién jaque con la Torre (accién TJ) en la columna o fila de la

restriccion.
Notese que:
. El Jugador solamente reacciona a la nueva posicién de su oponente.
. El jugador solo observa su micro mundo (tablero invariante, posicién variable de sus piezas y de la pieza

oponente). Esto es estado P de esquema epistémico de José Luis Diaz [6], [7].

. El Jugador acttia modificando el micro-mundo (y el de su maquinaria). Transicién S-O de Diaz.
. El Jugador es una maquina analdgica clasica describible como un sistema de control homeostatico con
tres salidas (T, R y TJ) que modifican el micro-mundo o entrada de El Jugador, cuando ésta es perturbada
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por cada nueva posicién del Rey oponente. Se trata de una IA “‘Dura’, diferente de la IA ‘Blanda’ y aln
de IA *hibrida’ de Mayorga [8]: IA Dura que se auxilia de la 1A Blanda.

. La inteligencia del Jugador “esta en los ojos de quien contempla su conducta global” [9].

. La conducta global, ‘en el ojo del programador’ es diferenciable en tres sub-conductas (T, R y TJ).
Transicion P-S de Diaz.

. El final de juego es el haber alcanzado la estabilidad por Jaque Mate del oponente. La intencionalidad
del Jugador esta ‘en los ojos del observador’ (postulacién del autor).

. Todo los incisos mencionados pueden generalizarse en una arquitectura Robética Situada llamada de
subsumcién misma que ha sido encontrara también en el Sistema Nervioso Central [10].

. Una IA Dura como la de El Jugador puede elevarse a la categoria de ciencia experimental incompleta (al
estilo de Simon [11]).

. Aqui proponemos que la IA dura es ya una Ciencia completa, en la Robdtica Situada, cuando esta
enmarcada en el paradigma de la Cognicidn enactiva de Varela et al.

. Una tecnologia de esta ciencia es EL Jugador de Torres de Quevedo.
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